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4) Disposltlf de stabilisation souple ou semi rlglde du Rachls notamment Humaln par vole posterieure. 



(57) L'invention concerns un dlsposittf de stabilisation dy- 
rfemlque souple ou semi rlglde du rachls notamment hu- 
maln par vole posterieure associant deux syst&mes m6ca- 
nlques places de part et d'autre des faces lattrales hautes 
et basses des 6plneuses reli6s entre eux par un systems 
amortisseur. 

Le but de ce systems 6tant aprte pose de corriger les 
dtficlences dlscafes et musculo ligamentalres et de ce fait 
limiter les douleurs. 

La technique de pose est simple et le geste chirurglcal 
raplde. 
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La presente invention concerne un materiel de stabilisa- 
tion dynamique du rachis par voie posterieure. 

II existe sur le marche une multitude de systemes stabi- 
lisateurs du rachis par voie posterieure dont la technique est 
basee. sur. le systeme de vissage pediculaire, associe de plaques 
rigides ou de ligaments artificiels necessitant une chirurgie 
lourde. 

Aussi un des buts de la presente invention est-il de four- 
nir un dispositif mecanique permettant d'eviter le positionne- 
ment.d'un systeme rigide de stabilisation du rachis par voie 
posterieure, 

Le systeme suivant 1 1 invention permet dans le cas de defi- 
cience : discale, des ligaments inter et sous epineux de com- 
penser cette deficience par l'adjonction d f un systeme dynami- 
que souple et semi rigide. 

Les essais en laboratoire ont permis de montrer qu'un tel 
systeme dynamique monte sur une piece anatomique (celle-ci 
etant placee dans un contexte identique a celui du rachis no- 
tamment humain) permet de pallier aux deficiences discales et 
musculo ligamentaires qui entrainent douleurs et instability . 

Un autre but de l 1 invention est de fournir un dispositif 
de ce type qui est de pose aisee. 

Ces buts, ainsi que d ! autres qui apparaxtront par la suite 
sont atteints par un dispositif de stabilisation dynamique du 
rachis notamment humain par voie posterieure comprenant d f une 
part, un systeme mecanique qui s'applique de part et d f autre 
de la partie basse et haute des epineuses, d ! autre part d'un 
systeme dynamique souple et elastique relie au systeme mecani- 
que, que nous nommerons amortisseur. 

1 ) PARTIE ANATOMIQUE DORSO-LOMBAIRE 

La figure 1 represente le systeme mecanique en contact 
avec le rebord bas de l f epineuse. Les parties (2) et (3) sont 
en contact avec les bords lateraux de l f epineuse- La partie 
(4) est en contact avec le bas de I'epineuse. L f epineuse est 
done apres position du systeme mecanique (1) totalement soli- 
daire de ce dit systeme. 



Les parties (2) et (3) forment un angle reciproque sur les 
faces internes du systeme mecanique pour un meilleur position- 
nement et contact avec les faces laterales de I'epineuse. 

A l'extremite distale du systeme mecanique est positionne 
5 un petit cylindre ou teton (5) de forme conique inversee per- 
mettant de fixer 1 1 amortisseur souple ou semi-rigide (9), de 
tallies differentes. La forme conique du teton (5) solidarise 
totalement 1 1 amortisseur au systeme mecanique* 

La figure 2 represente le systeme mecanique en contact 
10 avec le rebord haut de I'epineuse de la vertebre inferieure. 

Les parties (6) et (7) forment un angle reciproque par 
rapport a I'axe horizontal du systeme mecanique ce qui permet 
apres positionnement du systeme mecanique bas une parfaite 
jonction en regard de l f anatomie vertebrale. 
15 Un ligament synthetique de renfort passe par l'axe de 

1 1 amortisseur qui a pour but apres pose de celui ci, de prati- 
quer un lacage* inter epineux ce qui augmente le maintien et 
la stabilite de l f ensemble du systeme. 

2) PARTIE ANATOMIQUE LOMBO-SACREE 
20 La figure 4 represente le systeme mecanique suivant 1 in- 

vention qui se localise au niveau sacre. 

Sur la partie proximale est positionne un teton (12) per- 
mettant de recevoir 1 'amortisseur souple ou semi-rigide de la 
meme maniere que decrit en regard du descriptif effectue par 
25 la figure 1 . 

Les parties (9) et (10) sont profilees en forme d'helices 
applaties pour s 1 adapter a la morphologie du sacrum. 

Les trous (14) sont disposes dans l f axe de chaque helice 
leurs formes permettent lorsque la vis est en place, une angu- 
30 lation d'environ 30°. 

Ces deux helices sont jointives en formant un arc de cer- 
cle (13) qui sera en contact de l T epineuse de la premiere ver- 
tebre sacree. 
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REVEND ICAT IONS 



1/ Dispositif de stabilisation dynamique du rachis notamment 
humain par voie posterieure comprenant d'une part au moxns 
aZl systemes mecaniques, et d'autre Pf**™ «^«?«* 
cooperLt avec les deux systemes mecaniques . Caracterxse par 
le fait cue chaque systeme mecanique est profile de f aeon 
as' adapter parfaitement a 1'anatomie du rachis lombaxre 

o/ ™<=™S??if selon la revendication 1 caracterise par le fait 
2/ qufxls^les en contact avec les rebords bas de 1'epineuse 
2 et 3 d'un des systemes mecaniques forment un angle - 
rectproque sur leS faces internes du systeme d' autre part 
possede a sont extremite distale un teton (5) de forme 

3/ D^sPoStiSleKn la revendication 2 caracterise par le fait 
3/ quflS par?Ls en contact a.ec les reborts bas de 1 epxneuse 
2 et 3 d'un des systemes mecaniques font un ensemble(l) 
munit a son extremite distale d'un ^^ ( ^^^Ztllt 
permettant de solidariser l« amortisseur (9) a 1 ensemble 

4/ Dispositif caracterise par le fait que chaque helice (9) 
et (10) sont munies de receptacles pour vis passant Par 
1-axe XX' de chaque helice (9) et (10) que ces receptacles 
presentent une inclinaison de 30 degres par rapport a la 
perpendiculaire de l'axe de la vis XX'. *..„ nes n A 

5/ Dispositif selon l'une des guelconques revendxeatxons 1 4 
caracterise du fait que 1 ' amortisseur (9) est de taxlle 
multiple. 
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